5 Wandlerprinzipien
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5.1 Elektromechanische Wandler

Bsp. 5.1: Gleichstrommotor

gemessene statische KenngoBen

Gleichstromwiderstand

KenngroBen aus Datenblatt

Leerlaufdrehzahl bei U=24V
Leerlaufstrom bei U=24V

Leerlaufspannung
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mechanische Verluste

Kreuzkoeffizient
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Lastmoment im Arbeitspunkt

Drehzahl im Arbeitspunkt
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